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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(3) Radsatzausrichtverfahren fur Radsatzbearbeitungsmaschinen und Radsatzausrichteinrichtung 

(§) Um das Ausrtchten von Radsatzen vor der spanenden 
Bearbekung oder dem Messen ohne Freilegen der Zentrier- 
bohrungen und in zwei Richtungen exakt vornehmen zu 
konnen, wird vorgeschlagen, durch Vermessung des Rades 
Oder Radsatzes uber deren Aufstandspunkte auf den Rollen 
und weiteren Me&punkten sowie nachfolgender Berechnung 
eines Sollpunktes der Rotationsmitte des Rades. diesen 
SolJpunkt in Ubereinstimmung mtt der Maschinenmitte zu 
bringen. 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommon 
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Beschreibung 

Das Radsatzausrichtverfahren fur Radsatzbearbei- 
tungsmaschinen und eine das Verfahren ausfuhrende 
Radsatzausrichteinrichtung dienen zur Ausrichtung ei- 5 
ner Rotationsmitte eines Radsatzes von Schienenfahr- 
zeugen zur Maschinenmitte bei der hauptsachlich ver- 
schleiBbedingten Bearbeitung auf einer Radsatzbear- 
beitungsmaschine. Das erfinderische Verfahren ist bei 
Unterflur- und Oberflurradsatzbearbeitungsmaschinen 10 
anwendbar. Als Radsatz wird in dieser Beschreibung 
jede mogliche Art eines Radsatzes verstanden. 

Es sind im wesentlichen zwei Prinzipien zur Ausrich- 
tung von Radsatz und Radsatzbearbeitungsmaschine 
bekannt, Bei dem einen ist die Radsatzwelle die Basis, 15 
z. B. Zentrierbohrung, Wellenzentrierfutter, Zentrie- 
rung am maBlich geeigneten Gehause. Bei der anderen 
sind die Rader die Basis, die in prismatisch angeordne- 
ten Stutzroilen aufgenommen werden. 

Beim Ausrichten des Radsatzes zur Radsatzbearbei- 20 
tungsmaschine durch Stutzroilen, wie es im Prospekt 
"Variofect DRU Unterflur Radsatzdrehmaschine" der 
Hoesch Maschinenfabrik Deutschland AG beschrieben 
und in EP 195 891 und DE-GM 85 09 180 geschutzt ist, 
kann eine Ausrichtung sicher nur in vertikaler Ebene 25 
erfolgen, bedingt durch die Schiefstellung des Fahrzeu- 
ges zur Radsatzbearbeitungsmaschine, was dazu fuhrt, 
daB von vier Rollen nur drei an den zwei Radern des zu 
bearbeitenden Radsatzes aniiegen. Damit ist die Aus- 
richtwirkung der von den zwei Stutzroilen gebildeten 30 
Prismen verloren. In Erkenntnis dessen wurde mit DE- 
PS 39 02 550 und EP 380 919 zusatzlich mitlaufende 
Kornerspitzen zur Zentrierung des Radsatzes an den 
Zentrierbohrungen der Radsatzwelle im Ausfuhrungs- 
beispiel vorgeschlagen. 35 

Das Ausrichten auf der Basis der Zentrierbohrungen 
des Radsatzes ist in den Prospekten der Firma Simmons 
Machine Tool Corp. dargestellt Hier wird das Ausrich- 
ten von Radsatz und Radsatzbearbeitungsmaschine in 
zwei Ebenen in idealer Weise gelosL Nachteilig ist je- 40 
doch die Notwendigkeit, die Zentrierbohrungen freizu- 
legen.; 

Ziel der Erfindung ist ein Radsatzausrichtverfahren 
fur Radsatzbearbeitungsmaschinen und eine Radsatz- 
ausrichteinrichtung, die ohne Freilegen der Zentrier- 45 
bohrungen, den damit verbundenen Montage- und De- 
montageaufwand, Verschmutzungsgefahr und Gefahr 
des Garantieverlustes, und ohne Vorbearbeiten des 
Profils ein Ausrichten selbst eines grob verstellten Rad- 
satzes bis zur Ubereinstimmung der wahren Rotations- 50 
mitte mit dem entsprechenden Sollpunkt der Maschi- 
nenmitte ermoglichen. 

Aufgabe der Erfindung ist es, ein Radsatzausrichte- 
verfahren fur Radsatzbearbeitungsmaschinen und eine 
Radsatzausrichteinrichtung vorzuschlagen, die nach 55 
Vermessung der Rader und daraus erfolgender Berech- 
nung der Rotationsmitte die Ausrichtung der Rotations- 
mitte der Rader eines Radsatzes zu den jeweiligen Soll- 
punkten der Maschinenmitte vor der Bearbeitung er- 
moglichen. so 

ErfindungsgemaB wird die Aufgabe mit den in den 
Hauptanspruchen 1 und 2 angegebenen Merkmalen ge- 
lost. Mit den Unteranpriichen werden vorteilhafte Aus- 
gestaitungen der Erfindung angegeben. 

Die Erfindung wird nachfolgend an einem bevorzug- 65 
ten aber beispielhaften Ausfuhrungsbeispiel naher er- 
lautert Es zeigt 

Fig. 1 schematische Darstellung eines in die Radsatz- 
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bearbeitungsmaschine eingefahrenen Drehgestells ei- 
nes Schienenfahrzeuges 

Fig. 2 schematische Darstellung eines Radsatzes 

Fig. 3 schematische Darstellung des Radsatzausricht- 
verfahrens und der zur Ausrichtung angewandten Mit- 
tel der Radsatzausrichteinrichtung an einem Rad 

Fig. 4 Diagramm Umfang/Drehwinkel 

Fig. 5 Diagramm Radius/Drehwinkel 

Dabei werden folgende Bezugszeichen gewahlt: 

1 Radsatz 

2 Rolle 
2? Rolle 

3 Gleis 

4 MeBgerat fur Umfang 

5 MeBgerat fur Rundlauffehler 

6 Hubeinrichtung 
6' Hubeinrichtung 

7 WegmeBeinrichtung 
T WegmeBeinrichtung 

8 mechanischer Block 

9 Marke 

10 Rotationsmitte des Rades 

1 1 Rotationsmitte des Rades 

12 Rollenmittelpunkt 
12' Rollenmittelpunkt 

13 Basispunkt der Triangulation 
13' Basispunkt der Triangulation 

14 Sollpunkt der Maschinenmitte 

15 Sollpunkt der Maschinenmitte 

16 Rolle 
16' Rolle 

17 Aufstandspunkt 
17' Aufstandspunkt 

18 Rad 

19 Rad 

20 Gehause 

21 Gehause 

Der Radsatz 1 steht nach seinem Einfahren in die 
Aufnahmestelle einer Radsatzbearbeitungsmaschine 
ublicher Bauart mit symmetrischen Hub-, Antriebs-, Fi- 
xier- und Bearbeitungseinrichtungen, bedingt durch das 
Spurspiel und Zwangskrafte des Schienenfahrzeuges 
beim Schienenlauf sowie Form- und Durchmesserunter- 
schieden, verursacht durch den unterschiedlichen Ver- 
schleifl jedes Rades, nur grob ausgerichtet zur horizon- 
talen (x-z- Ebene) und vertikalen Ebene (y-z- Ebene). 
Dies wird in Fig. 1 und Fig. 2 veranschaulicht Die Rader 
18 und 19 des auszurichtenden Radsatzes 1 werden in 
bekannter Weise durch jeweils irgendeine Hubeinrich- 
tung entlastet und um einen Betrag von dem Gleis 3 
oder einer anderen Zufuhreinrichtung abgehoben, der 
das Ausrichten ermoglicht Vorzugsweise aber nicht 
notwendig sind diese Hubeinrichtungen uber die paar- 
weise stutzenden Rollen 2 und 2* bzw. 16 und 16' auf die 
Rader 18 und 19 wirkend angeordnet Von diesen Rollen 
2, 2', 16 und 16' ist vorzugsweise aber nicht notwendig 
mindestens eine gleichzeitig auch als Antriebsrolle aus- 
gebildet 

Selbstverstandlich ist auch jeder mogliche andtre An- 
trieb zur Durchfuhrung des Verfahrens geeigneL Da- 
nach werden die beiden Gehause 20 und 21 des Radsat- 
zes 1 mindestens in y-z- Ebene Ebene durch irgendwel- 
che bekannten Fixiermittel oder Fixierverfahren fixiert. 
Beispielsweise erfolgt diese Fixierung mittels eines me- 
chanischen Blockes 8, wie in Fig. 3 dargestellL Nunmehr 
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fuhrt der Radsau 1 durch die genannten Antriebe min- 
destens eine MeQumdrehung aus. Zur Zahlung der Um- 
drehungen ist in diesem Beispiel eine Marke9 an wenig- 
stens einem der Rader 18, 19 angebracht Wahrend die- 
ser MeBumdrehung wird jedes Rad 18, 19 mittels be- 5 
kannter MeBverfahren und MeBgerate vermessen. Vor- 
zugsweise aber nicht notwendigerweise wird mittels ei- 
nes MeBgerates fur Umfang 4 der Umfang uber den 
Abrollweg s und eines MeBgerates fur Rundlauffehler 5 
der Rundlauffehler etwa uber den Drehwinkel phi ge- 10 
messen. Es wird hier beispielhaft diese mechanische 
Messung angegeben, die, wie Fig. 3 zeigt, vorteilhafter- 
weise jeweils zwischen den Rollen 2, 2' und 16, 16' ange- 
ordnet isL Der variable Radius r uber dem Drehwinkel 
phi wird aus den Umfangs- und Rundlauffehlermessun- 15 
gen* wie in Fig. 4 und 5 dargestellt, fur jedes Rad 18, 19 
zu alien moglichen Aufstandspunkten 17, 17' rechne- 
risch ermittelt Mittels der zwischen den beweglichen 
Rollen 2, 2' und 16, 16' und den diese in radialer Rich- 
tung verschiebenden Hubeinrichtung 6, 6' angeordne- 20 
ten WegmeBeinrichtungen 7, T ist entsprechend der 
Lage der Aufstandspunkte 17, 17' auf dem Umfang je- 
des Rades 18, 19, der daraus resultierenden Radien r\ 
(phii) und r 2 (phi 2 ), der bekannten Basispunkte 13, 13' 
und der Lage der Rollenmittelpunkte 12, 12' einschlieB- 25 
lich der Rollenradien rho t und rho2 durch Triangula- 
tionsrechnung die Lage der jeweiligen Rotationsmitte 
des Rades 10 und Rotationsmitte des Rades 11 bekannt 
Die Hubeinrichtungen 6, 6', z_ B. Hubzylinder oder elek- 
trische Antriebe, jeder Seite der Radsatzausrichtein- 30 
richtung werden nun so gesteilt, daB die Rotationsmitte 
des Rades 10 in den Sollpunkt der Maschinenmitte 14 
und die Rotationsmitte des Rades 11 in den Sollpunkt 
der Maschinenmitte 15 liegen. Falls die Triangulations- 
rechnung ergibt, daB die Fehllage des Radsatzes 1 in der 35 
z-x-Ebene so groB ist, daB bei der Korrektur der Fehlla- 
ge durch die Hubeinrichtung 6, 6' beider Seiten nur eine 
3-Punkt-Auflage eintreten wird, wird die Verschiebung 
der betreffenden Rollen 2, 2' und 16, 16' in z-Richtung 
das Fahrzeug oder Drehgestell parallel zum Gleis 3 ge- 40 
stellL Nunmehr wird der Ausrichtvorgang wie oben be- 
schrieben durchgefuhix Wahrend des Ausrichtvorgan- 
ges wird durch FCraftiiberwachung in den Hubeinrich- 
tungen 6, 6' sichergestellt, daB jede Rolle 2, 2' und 16, 16' 
in Anlage zu den Radern 18, 19 bleibt 45 

Patentanspruche 
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— auf jeder Radseite eine MeBeinrichtung, mit 
einem MeBgerat fur Umfangsmessung (4) und 
einem MeBgerat fur Rundlauffehler (5) oder 
einer Combination aus diesen, angeordnet ist, 

— auf jeder Radseite je zwei entiang ihrer 
Fuhrungsbahn in der x-y-Ebene verschwenk- 
bare und in z-Richtung verschiebbare Rollen 
(2, 27 16, 16') angeordnet sind, die in der x-y- 
Ebene die jeweilige Radmessung auswertend 
mit dem Rad eine jeweilige Rotationsmitte des 
Rades (10, 11) mit einem jeweils zugehorigen 
Sollpunkt der Maschinenmitte (14, 15) in 
Ubereinstimmung bringend in Wirkverbin- 
dung stehen. 

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafl jedes Rad des Radsatzes (1) zeitgleich 
oder zeitungleich nach Umfang und Rundiauf ver- 
messen wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 und 3, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB nach dem Triangulationsprinzip 
die Rotationsmitten der Rader (10, 1 1) jedes Rades 
des Radsatzes (1) ermittelt werden. 

5. Radsatzausrichteeinrichtung nach Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB die MeBeinrichtung 
vorzugsweise zwischen zwei als Hubeinrichtung, 
Stutzeinrichtung und Antrieb wirkenden Rollen (2, 
2716, 16') angeordnet ist und vorzugsweise aus ei- 
nem mit Rolle ausgebildeten MeBgerat fur Umfang 
(4) und einem MeBgerat fur Rundlauffehler (5) be- 
stehL 



Hierzu 4 Seite(n) Zeichnungen 



1. Radsatzausrichtverfahren fur Radsatzbearbei- 
tungsmaschinen, dadurch gekennzeichnet, daB 50 

— ein zu bearbeitender Radsatz (1) durch das 
Einfahren auf einem Gleis (3) oder eine andere 
Zufuhreinrichtung in die Radsatzbearbei- 
tungsmaschine grob ausgerichtet wird, 

— die Entfernung der Aufstandspunkte (17, 55 
17') der Rader (18, 19) auf den Rollen (2, 2716, 
16') zu den Rotationsmitten der Rader (10, 11) 
durch Messung und Rechnung ermittelt wird 
und 

— die errechneten Rotationsmitten der Rader 60 
(10, 11) mit einem jeder Seite zugehorenden 

Sollpunkt der Maschinenmitte (14, 15) in \ 
Ubereinstimmung gebracht werden. 

2. Radsatzausrichteinrichtung, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB 65 

— auf jeder Radseite ein Fixiermittel zum Fi- 
xieren des Radsatzes zur Bearbeitungsmaschi- 
ne angeordnet ist, 
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